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O circuito
Interno do
L293B pode
controlar 4
bobinas, sendo
até 4 motores
girando em
sentido unico,
ou 2 motores
girando em
dois sentidos
ou 1 motor de
passo de 4
bobinas.

DIP16 - L293B

“O

https://pdfl.alldatasheet.com/datasheet-pdf/download/227654/STMICROELECTRONICS/L293B.html
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Circuito basico



Velocidade fixa — motores sempre
cCOm a maxima energia

+5V O
4 O & - O 6
Motor A @ ; f @ Motor B
+\/ 5 Y

motores — — —

GND

oV



Velocidade variavel — motores com a
energia ajustavel (PWM)

£y f
— Poténcia do Motor B

+\
motores — —

GND

oV



Modo de controle do sentido de rotacao e/ ou nao

rotacao
Pino Nivel Motor ‘A’ ligado entre 3 e &
1 LOW |Motor em 3 e 6 desabilitado
Motor em 3 e 6 dependendo dos
HIGH (ou | . ! _
1 PWM) sinais dos pinos 2 e 7. Energia pode

ser controlada por PWM

Pinos 2 e 7 dependem do pino 1

2 LOW 3 e b desligado

7 LOW

2 LOW 3 e b ligado em um sentido

[ HIGH

2 HIGH 3 e 6 ligado em sentido inverso
[ LOW

2 HIGH Invalido

[ HIGH




Modo de controle do sentido de rotacao e/ ou nao
rotacao — motor ‘B’ entre pinos 11 e 14

Pino Nivel Motor ‘B’ ligado entre 11 e 14
9 LOW [Motor em 11 e 14 desabilitado
Motor em 11 e 14 dependendo dos
9 HIGH (ou sinals dos pinos 10 e 15. Energia
PWM) P ' g
pode ser controlada por PWM
Pinos 11 e 14 dependem do pino 9
10 LOW :
15 LOW 11 e 14 desligado
10 LOW : i
15 HIGH 11 e 14 ligado em um sentido
10 HIGH
11 e 14 ligado em sentido inverso
15 | Low -
10 HIGH i
15 HIGH Invalido




ENERGIA — a alimentacao dos motores possui um
pPIN0 em separado e pode ser maior do que 5V

Habilitagdo do Motor 1 (ou PWM) (] 1 16| +5V para o L293
Motor 1/ controle A [ 2 15]] Motor 2/ controle B
3 14

Motor 1/ saida 1

Motor 2/ saida 2

GND (0V)

GND (0V)

Motor 2/ saida 1

Motor 2/ controle A

Habilitagao do Motor 2 (ou PWM)

+

Alimentagao do
L293 é de 5Volts
(pode vir do
Arduino)

Alimentagao dos
motores pode
ter ateé 16Volts
(ou até 36V se
for o L293D)

https://www.msseletronica.com.br/arquivos/953.pdf



Experimentos



Retire com cuidado um dos circuitos L293 do
maodulo
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Retire com cuidado um dos circuitos L293 do
modulo

Coloque-o na breadboard




LigacOes — conexao GND

Pinos GND
4.5 12,13




Ligacoes - Energia

Pinos GND

4

, 12,13

5

Positivo +5V
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Pinos GND
45, 12, 13

Positivo +5V
16

Motor ‘A
3,6

Ligacoes — Motor ‘A’
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Ligacoes — Motor ‘B’

Pinos GND
4,5, 12, 13

Positivo +5V
16

Motor ‘A
3,6

Motor ‘B’
11, 14




Pinos GND
45, 12, 13

Positivo +5V
16

Motor ‘A
3,6

Motor ‘B’
11, 14

Ligacoes - Motores




LigacOes - Motores

Pinos GND
45, 12, 13

Positivo +5V

16

Motor ‘A
3,6

Motor ‘B’
11, 14



Ligacoes — energia para 0s motores

Pinos GND = 4,5,12,13
Positivo +5V = 16

Motor ‘A = 3,6

Motor ‘B’ = 11, 14

Energia para
0S motores
GND no GND
+9V no pino 8




Ligacoes — Controles de direcao

Pinos GND = 4,5,12,13

Positivo +5V = 16

Motor ‘A’ = 3,6

Motor ‘B’ = 11,14

Energia mot.= GND no GND
+9V no pino 8

Controle ‘A" =2,7
Controle ‘B’ =10, 15

R S sy e

M o
— -

- O
-
2

C%‘-CI" F 0

4
" AGITAL (PWM ~

Controle ‘B’
10 do L293 = 6 Arduino
15 do 1293 = 7 Arduino

Controle ‘A’
2 do 1293 = 9 Arduino
7 do 1L293 = 8 Arduino



Ligacoes — Controles de direcao

dd
rL{GITAL (PWM ~)

Pinos GND = 4,5, 12,13
Positivo +5V = 16

Motor ‘A’ = 3,6
Motor ‘B’ = 11,14
Energia mot.= GND no GND
+9V no pino 8 Controle ‘B’

Controle ‘A" =2,7
Controle ‘B’ =10, 15

10 do L293 = 6 Arduino
15 do L293 = 7 Arduino

5 int Esguerdoh 6; //Pino 10 do LZ93D

£ int EsquerdoB = 7; //Pino 15 do L2930 ' ,‘_m iﬂ.r
7 int DireitoA ; //Pino 7 do L293D

8
B -
2 int DireitoB 9. //Pino 2 do L2930 ]........ » .
J.m ‘ ! .. é‘j‘ _ Controle ‘A’
- 2 do 1293 = 9 Arduino
7 do L293 = 8 Arduino

17 pinMode (EsquerdoA, OUTPUT);
18 pinMode(EsquerdoB, COUTFPUT) ;
( ;
( ;

... - ‘ . ' ._ e .
15 pinMode(DireitohA, OUTPUT) ; - - - .= -
20 pinMode(DireitoB, OUTFUT) ; T ——



Ligacoes — Controles de direcao

Controle ‘A’
2 do 1L.293 = 9 Arduino
[ do L293 = 8 Arduino

Pinos GND 4 5 12,13

Positivo +5V = 16 Controle ‘B’

Motor ‘A = 3,6 10 do L293 = 6 Arduino

Motor ‘B’ = 11,14 15 _ 7 :

Energia mot.= GND no GND do L293 = { Arduino
+9V no pino 8

Controle ‘A’
2,7
Controle ‘B’
10, 15




Pinos GND
Positivo +5V
Motor ‘A’
Motor ‘B’
Energia mot.

Controle ‘A’
Controle ‘B’

Poténcia ‘A’

1

9

Poténcia ‘B’ 4

LigacOes — Controle de poténcia PWM

mMm o Oy QO N O nn st n N
il : o F
DIGITAI (PWII~) F

o
—
4

4,5,12,13
16

3,6 Poténcia ‘B’
11, 14 9 do L293 = 3 Arduino
GND no GND

+9V no pino 8

= 2,7 : g .
=10, 15 s o

Poténcia ‘A’ .
1 do 1293 = 5 Arduino '_;' Ty
[ J



LigacOes — Controle de poténcia PWM

qaw 0 N uZJ uzn <+ 0
DIGITAI (PWII ~

0D o
—

— O
el
¢ 2

Pinos GND = 4,5,12, 13
Positivo +5V = 16

Motor ‘A’ = 3,6
Motor ‘B’ = 11,14 2 in D!
Energia mot.= GND no GND Potencia ‘B

+9V no pino 8
Controle ‘A’ =2,7
Controle ‘B’ =10, 15
Poténcia ‘A’ =1
Poténcia ‘B’ =9

9 do L293 = 3 Arduino

4int ControlekEsquerdo = 3; //Pino 9 do L2930
41int ControleDireito = 5; //Pino 1 do L253D pgtancia ‘A’ ----- -

9 int EnergiaEsquerdo = 100; 1 do 293 = 5 Arduino = ") ® e

10 int EnergiaDireito = 100; ,‘::'““' :

3,.95 % W

21 analogWrite(ControlekEsquerdo, EnergiaEsquerdo) ; | . T
| gl bl !l »

27 analogWrite(Controlelireito, Energialireito);



LigacOes — Controle de poténcia PWM

Pinos GND
Positivo +5V
Motor ‘A
Motor ‘B’
Energia mot.

Controle ‘A’
Controle ‘B’
Poténcia ‘A’
Poténcia ‘B’

= 4,5,12,13

= 16

= 3,6

= 11, 14

= GND no GND
+9V no pino 8

=2,7

=10, 15

=1

=9
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Poténcia ‘A’
1 do L293 = 3 Arduino

Poténcia ‘B’
9 do 1293 = 3 Arduino

(Pinos 3 e 5 sdo PWM)



Pinos GND = 4,5,12,13

Positivo +5V = 16

Motor ‘A 3,6

Motor ‘B’ 11, 14

Energia mot.= GND no GND
+9V no pino 8

Controle ‘A’ =2,7

Controle ‘B’ =10, 15

Poténcia ‘A’ =1

Poténcia ‘B’ =9

Ligacoes - completo




Ligacoes — Visao geral

Controle ‘A’
2 do L293 = 9 Arduino
7 do L293 = 8 Arduino

(1 7
Pinos GND = 4,5, 12, 13 Controle ‘B
Positivo +5V = 16 10 do L293 = 6 Arduino
Motor"A" = 3, 6 15 do L293= 7 Arduino
Motor ‘B’ =11, 14
Energia mot.= GND no GND
+9V no pino 8

Controle ‘A’ =27
Controle ‘B’ =10, 15
Poténcia ‘A’ =1
Poténcia ‘B’ =9

Poténcia ‘A’
1 do L293 = 5 Arduino

Poténcia ‘B’
O do L293 = 3 Arduino

(Pinos 3 e 5 sdio PWM)



Ligacoes —
Visao geral

OWTON~OD

- aNMeT WO O~

Pinos GND = 4,5,12,13

Positivo +5V = 16

Motor ‘A’ = 3,6

Motor ‘B’ = 11,14

Energia mot.= GND no GND
+9V no pino 8

Controle ‘A’ =27
Controle ‘B’ =10, 15
Poténcia ‘A’ =1
Poténcia ‘B’ =9

Fsv, I &£ 00N
2 2

D.G.TA. (PWM ~)

Controle ‘B’
10 do L293= 6 Arduino
15 do L293= 7 Arduino

Poténcia ‘B’

9 do L293 = 3 Arduino

Controle ‘A’ ¢
2 do L293= 9 Arduino H
7 do L293 = 8 Arduino i
e 2 J
Poténcia ‘A’
1 do L293= 5 Arduino

1) T T |
)5 ) Ry
e o g w o Y
09 F§ o

Ay

A alimentagao dos
motores pode ter
tensio diferente,
no exemplo é de 9V |

Motor 'A’ (9V)

0
X<
E

X
2




Software



—

int
int
int
int
int
int
int
int

0 O O e R I T 0 I O N I

L

Declaracoes hardware x software

(se vocé usou outros pinos, nao esqueca de ajustar...)

.].FfCGHtFGIE de motor usando o LZ9ZE

ControlekEsquerdo = 3; //Pinc 9 do L2230
Controlelireito =5; //Fino 1 do LZ93D
EsquerdohA = 6; //Pino 10 do LZ93D
EsquerdoB = 7; //Pino 15 do LZ2593D
DireitoA = B; //Pino 7 do LZ93D
DireitoB = 9; //FPino 2 do L2930
Ernergiaksquerdo = 100;

Energialireito = 100;



Inicializacao

12 void setup( )

134

14 Serial .begin(9600) ;

15 pinMode(Controleksquerdo, OUTRUT) ;

16 pinMode(ControleDireito, OUTFLT) ;

17 pinMode(Esquerdoh, COUTELUT) ;

18 pinMode(EsquerdoB, OUTEUT) ;

19 pinMode(DireitchA, COUTFUT) ;

20 pinMode(DireitoB, COUTFUT) ;

Z analogwrite(Controleksquerdo, Energiaksquerdo) ;
27 analogwrite(ControlelDireito, Energialireito) ;
23}



Funcéo - parar os motores

24
25void pararMotores() {

26 digitalWrite(EsquerdoA, LOW);
27 digitalWrite(EsquerdoB, LOW);
28 digitalWrite(DireitoA, LOW);
29 digitalWrite(DireitoB, LOW);
30 delay(100);

31}

Finalidade - evitar transi¢cdes bruscas na alimentacaol/ direcao e restaurar poténcia ao original



Funcoes - deslocamento

33 void emFrente(){ ;\l"‘:‘tgigr“':;emo
34 digitalWrite(EsquerdoA, HIGH); HIGH/LOW

35 digitalWrite(EsquerdoB, LOW); LOWIHIGH Inverte
36 digitalWrite(DireitoA, HIGH); rotacio do motor
37 digitalWrite(DireitoB, LOW);

38 }

40 void reverso(){

41 digitalWrite(EsquerdoA, LOW);
Se vai ‘para frente’ 42 digitalWrite(EsquerdoB, HIGH);
ou ‘para tras’ 43 digitalWrite(DireitoA, LOW);
dmeop:t';g‘;ga 44 digitalWrite(DireitoB, HIGH);
mecanica dos 45}
motores.



Funcionamento - loop()

47 void loop( )

48 {
49 if(Serial.available() > 0) {
50 int val = Serial.parselnt();

Verifica se ha algo na Serial e, se houver, Ié nhumero inteiro



Funcionamento - /oop()

Executa o teste e procedimentos em funcao do valor lido

51 switch (val)({

52 case 0:
56 case 1:
61 case 2:'
66 case 3:

81 case 4:'



52
53
54
55
56
57
58
59
60
61
62
63
64
65

Funcionamento - /oop()

case 0:
Serial.println("Parado"”); //esta linha pode ser comentada ou suprimida para uso com bluetooth
pararMotores();
break;
case 1:
Serial.println("Frente"); //esta linha pode ser comentada ou suprimida para uso com bluetooth
pararMotores();
emFrente();
break;
case 2:
Serial.println("Tras"); //esta linha pode ser comentada ou suprimida para uso com bluetooth
pararMotores();
reverso();
break;



66
67
68
69
70
71
12
713
74
715
76
17
78
79
80

Funcionamento - loop()

case 3:
Serial.println("Curva a esquerda"); //esta linha pode ser comentada
pararMotores();
EnergiaEsquerdo -= 10;
1t (EnergiaEsquerdo < 10){
EnergiaEsquerdo = 10;
¥
analogWrite(ControleEsquerdo, EnergiaEsquerdo);
EnergiaDireito += 10;
1T (EnergiaDireito > 250){
EnergiaDireito = 250;
¥
analogWrite(ControleDireito, EnergiaDireito);
emFrente();

break;



81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95

Funcionamento - /oop()

case 4:
Serial.println("Curva a direita"); //esta linha pode ser comentada
pararMotores();
EnergiaDireito -= 10;
if (EnergiaDireito < 10){
EnergiaDireito = 10;
h
analogWrite(ControleDireito, EnergiaDireito);
EnergiaEsquerdo += 10;
if (EnergiaEsquerdo > 250){
EnergiaEsquerdo = 250;
¥
analogWrite(ControleEsquerdo, EnergiaEsquerdo);
emFrente();
break;



Atividade 1

Montar o
circuito com
oL293 eo
software
proposto e
testa-lo




Outros controladores - L298N

Habilitagao do Motor 1 (ou PWM) fpara o L293
Motor 1/ controle A [32 . pbr 2/ controle B
Motor 1/ saida 1 1} 3 or 2/ saida 2
( . A -y GND (0V) D (0V)
Equivaléncia GND (0V) D(0V)
Motor 1/ saida 2 L}¢ gtor 2/ saida 1

Motor 1/ controle B [} *1 Nétor 2/ controle A
+V/ para os motores [} 8 abilitagao do Motor 2 (ou PWM)



Atividade 2

Controle de carrinhc

Inserir o —f= B, & , =
modulo BT s
bluetooth e wed " S

testa-lo

81 U pesods;p 1o
PeBewep i apojaxa Aoy
ONINYVM
e1qwsssesip oy og,
UN2I12-110ys jou oge
©8.e eimieiodwe)
4814 10 J018M Uy sind you o
AIuo 96,640 payyoads esrye

H sy
DDOZ'HZQKUESIWEPUNS

Uvwoogy “Aoedeq
L'g:hiapeg Iqeabieyoay

A1eneg uoy-q




é para 3,3Volts

V4

Modulo bluetooth | Rx

P_ Pine (1] Tu de Anduine

Fino fa do biveéaath

ﬁ“i- B TN -T-v-..,- . Pinm {1} Tx do Arduino
Pirsa Rz do Bdciloctl

|




O Rx do Arduino
recebe sinais diretamente

Ligacao do
Modulo
bluetooth

do Tx do moédulo

O Tx do Arduino
chega ao Rx do médulo
por meio do resistor

5V



Ligac&o no Arduino Ao Rx do Ao Tx do
Arduino Arduino

Resistor ligado \
ao divisor de
tensao/ Rx do . >

bluetooth no
Tx do Arduino

e

Tx do modulo
no Rx do
Arduino




Modulo bluetooth instalado




o S g (G
2

f > *
P.G.TA. (PWM ~) |

Controle ‘B’
10 do L293 = 6 Arduino
15 do L293= 7 Arduino

Poténcia ‘B’

O do L293 = 3 Arduino

Controle ‘A’ ;
2 do L293= 9 Arduino Al LB T =
7 do L293 = 8 Arduino WERIEOEEE R
Poténcia ‘A’ - - Motor "A’ (9V)

1 doL293= 5 Arduino

O Tx do Arduino chega ao Rx do médulo
por meio do resistor

A alimentagdo dos

Ligacdes — N/
Visdo geral ety |

no exemplo é de 9V
e 1O 1

-

O Rx do Arduino recebe sinais diretamente
do Tx do médulo



Parele o bluetooth Teste o App

20:AD:56:92:A6.:53
BT_2008_PEUGEOT

20:16:D8:9F:2E:BA LE5430

SIMAOS5

Salvo

98:D3:71:F5:BD:C1 SIMAO11

00:22:09:01:38:C9
CyberPower2

9.8:D3:51 :F5:AE:06 SIMAOS

SPOSITIV..SPONIVEIS O

41:42:9E:48:46:78 B0S

98:D3:31:F6:0A:25 Cyber-01 Conexio ‘

Conectado com sucesso

Entendi
' - " i i

98:DA:60:00:D5:CA Simao17
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